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和 【 对其作了改进
。

但
“

了 算法 中存在待定参数 口
,

若 口选得不好
,

算法

会发散
,

因此对它的应用带来 了许多不便
。

为此
,

研究
“ ”

算法 的收敛性和

口的选取
,

具有一定的理论和实际意义
。

本文 首先讨论参数对
‘

, ’’ 算法 的收敛性能的影响
,

并提 出了一种参数 的

选取方法 然后将动量 技术应用到
“ , ,

算法中
,

针对
“ , ,

算法的特点
,

提 出了适用于
“

’’ 的动量算法 并在此基础上提 出了一种 自适

应动量因子
“ , ,

盲均衡算法
。

“ , ,

算法 中 尽参数 的选取

图 是盲均衡 的系统框图
,

信道 的输出为

一 艺 ‘ 、一 。 、
,

云 一服
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、 了 算法具有计算简单
,

收敛速度快
,

收敛残差小等优点
,

但它有如下的

缺点 算法中存在一个待定的参数 口
,

如何选取 口文献 中没有说明
,

这给算法的实现带

来了困难

针对上面的缺点
,

我们对
‘

, 叩
”

算法作进一步的分析
,

提 出了一种选取 尽

的方法
,

此方法保证算法对各种信号和信道都收敛
。

最大电平误差 算法 阿 ’ 是
‘

,
”

算法 的一种特殊情况
,

其误差控

制函数中的标志 八 , 和
, , 分别为

、、,、

︸,万‘、‘、

人
,

人
,

一

一

如果 , , 全 一

如果 , , 一

如果 , , 之 一

如果 , , 哟 一
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另外
, “ ”

算法 的实质是算法调整 的方 向由 巨哟 控制
,

但调整 的量 由

, 了 。 , 杯瓦

对应到
“ , ,

中 口 训豆牙
, ,

式控制的算法也是
“ , ,

算法
,

不同的仅在于 口的取值
。

至此
,

已有三种选取
,

分别是 口 一 , 守 ,

了兀石
,

在脉

冲振幅调制 或正交振幅调制 系统中
,

这三个值满足

守 诺瓦 一

显然
,

口的选取可以是不唯一 的
,

但它 的选取肯定有一个范围
,

而在此范围内必有一理论

上 的最佳值
,

但寻找此最佳值很 困难
。

但是
,

针对不 同的信号
,

如果我们有一种选取 口的

方法
,

并且此方法所得到的 尽能保证
‘

,
”

快速收敛
,

那么
,

也就解决 了
“

”

必须通过实验才能确定 口的缺点
。

因此
,

我们提 出如下的 口取值方法

尽 了不 石 一

闭 表示离 二 最近 的整数
,

这是因为 口 取整数时调整 的区域 比不取整数时的调整区域小
,

误

调整的概率也相对最小
。

表 是不同的
、

信号 的 口取值 图 和 图 是采用
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文献 同 中的信道
,

调制信号分别为 和 时
,

在不 同的 口取值时的模拟结果
,

均衡器长度为 显然
,

式决定的 尽值能保证
“ , ,

具有如下 的迭代公式

二 一 拼 。 一 儿一 ,

为动量调节因子
,

其取值范围为
,

哟 一 一 称为动量
。

在标准 算

法上加上动量的 目的是加速 的收敛速度
。

“ , ,

算法的形式与 很相似
,

为了加快
“ , ,

算法 的收敛

速度
,

将动量加到
“ , ,

算法上
。

一 拼 , 一 一

上述动量算法在 。 较小时能收敛
,

当 。 取较大值时算法会发散
,

图 是 时不同
。 时的均方误差 条件 同图

,

口二 发生这种情况的原因是
‘

,
”

是一

个概率算法
,

有时
,

有时
。

如算法连续 次
,

动量
“ , ,

算法 的

权值矢量调整为

无 。 ⋯ 。 一 一
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另
“码又 一 环吸 一 ,

如果 。 三

一 。八
, 。 月伪 。 八

,
, 夕、 , 、

,

如果 二

一一
、、产工、

叭

哟 十 “

听 “ ‘ 一

可
气 毖无 拼 人

,

胃无 , 一
,

,

夕 。

琳 一

,

二 男儿 , 一 八
, 了 夕无 。 儿

,

如果 , 兰

如果 ,

是动量算法 中允许最大 的实部和虚部连续 的次数
,

若实部和虚部连续 的次数超

过了
,

这一次迭代就不作动量调整
,

一般取
, 。

图 是 时在不同的 时的动

量
“ , ,

算法的 条件同图
, 。

显然
,

作上述处理之后
,

不管 。 取
,

之间的任何值
,

动量算法均能收敛
,

并且一般 。 越大收敛速度越快 但是在动量
“

”

算法 中
,

算法的收敛速度加快 了
,

但收敛残差相应的变大
,

并且 。 越大收敛残差也

越大
,

这可从 图 得知
。

因此
,

在收敛速度与收敛残差之间主要是动量因子 。 在起作用
。

所以
,

最好的方法是将动量因子 。 变成 自适应的
,

当算法处于建立阶段时
,

取大的

值
,

在算法收敛后处于跟踪阶段时
,

应很小或为 。
。

当均衡器未收敛时
,

落在信号星座



拟 信道选 自文献 」
,

自适应动量
,

算法 中 口取

式决定的值 计算 的
。

对 系统 均衡器长度为 迭代步长 拜 一 “ , ,

算法中 口的选取见表 四种取值

对 系统 均衡器长度为 迭代步长 拼
·

一 “ , ,

算法 中 口的选取见表 四种取值

对 系统 均衡器长度为 迭代步长 拼
·

一 “

了 算法中 口的选取见表 四 种取值

图
、

图 和 图 分别给 出了
、

和 系统下三种盲均衡算

法的均方误差曲线
。

图中 是 取表 中四个 口值时的模拟结果 图中 是

伊 取 式决定的值 和 算法的模拟结果
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亡 ,’
’“

”
’

又 份 才 ’ 。

梦份又
厂

沙一川么
, 八 , 二

︵,绷书长坷

一 , 附防砂嗡甲鸿 一 砚

迭代次数 迭代次数

图 系统均衡算法收敛性能 比较

不同的 口值 算法收敛性能 比较 算法和 算法收敛性能 比较

显然
,

提出的 口选取方法保证
“‘ , ,

算法快速收敛 自适应动量
“

”

算法 的收敛速度 比 算法有不同程度的提高 并且 自适应动量 算法 的收敛

性能与 一致
。
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